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(Program Studi Teknik Elektro) 
 
Tank merupakan kendaraan tempur lapis baja yang dirancang menjadi garis depan 
dalam peperangan. Karena karakteristik tank yang menjadi garis depan dalam 
peperangan, maka ketika tank hancur terkena serangan, para awak dalam tank akan 
menjadi korban. Salah satu solusi adalah membuat tank dapat dikendalikan secara 
jarak jauh. Penelitian ini membahas salah satu bagian agar tank dapat dikendalikan 
secara jarak jauh, yaitu dengan membuat meriam tank dapat mencari target secara 
otomatis dengan memanfaatkan library ORB pada openCV dan untuk menjaga 
kestabilan dari meriam tank diberi sistem kendali PID menggunakan metode 
Ziegler Nichols tipe 2. Metode ORB diterapkan pada prototipe tank menggunakan 
Raspberry Pi 3 model B dengan menggunakan kamera Logitech C920, dan untuk 
sistem kendali PID diterapkan menggunakan Arduino Mega. Didapatkan dari 
pengujian ini, pertama, metode ORB yang digunakan stabil pada jarak 30 cm untuk 
resolusi 680 x 480 dan pada jarak 35 cm untuk resolusi 1280 x 720. Kedua, sistem 
image processing bekerja cukup cepat, pada resolusi 680 x 480, dibutuhkan waktu 
0,17 detik untuk memproses satu frame dan pada resolusi 1280 x 720, dibutuhkan 
waktu 0,34 detik untuk memproses satu frame. Ketiga, untuk sistem kendali PID, 
ketika tank dimiringkan secara bebas didapatkan rata – rata nilai error terbesar 
sebesar 8,67 derajat. Keempat, untuk sistem melakukan satu siklus dibutuhkan 
waktu sebesar 0,33 detik. Kelima, terdapat selisih posisi meriam dengan titik tengah 
objek, untuk sumbu vertikal, posisi meriam lebih tinggi 4 cm dan untuk sumbu 
horizontal, posisi meriam lebih ke kanan 1,5 cm. 
 






APPLICATION OF THE OBJECT LOCKING SYSTEM TO THE TANK 







Tanks are armored fighting vehicles designed to be at the forefront of warfare. Due 
to the characteristics of tanks that are at the forefront of warfare, when the tank is 
destroyed by an attack, the crew in the tank will become victims. One solution is to 
make the tanks remotely controlled. This study discusses one part so that tanks can 
be controlled remotely, namely by making tank cannon able to find targets 
automatically by utilizing the ORB library on openCV and to maintain the stability 
of the tank cannon given a PID control system using the Ziegler Nichols type 2 
method. ORB method applied to the prototype tank using a Raspberry Pi 3 model 
B with a Logitech C920 camera, and for the PID control system it is applied using 
Arduino Mega. Obtained from this test, first, the ORB method used is stable at a 
distance of 30 cm for a resolution of 680 x 480 and at a distance of 35 cm for a 
resolution of 1280 x 720. Second, the image processing system works quite fast, at 
a resolution of 680 x 480, it takes 0 .17 seconds to process a single frame and at a 
resolution of 1280 x 720, it takes 0.34 seconds to process a single frame. Third, for 
the PID control system, when the tank is tilted freely, the largest average error 
value is 8.67 degrees. Fourth, for the system to perform one cycle it takes 0.33 
seconds. Fifth, there is a difference in the position of the cannon with the center 
point of the object, for the vertical axis, the position of the cannon is 4 cm higher 
and for the horizontal axis, the position of the cannon is 1,5 cm more to the right. 
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